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(54) Installation motrice pour vehicule amphibie. 



(§7) L'invention concerne une installation motrice pour un ve- 
hicule amphibie. 

Cette installation est caract6risee par le fait qu'elie com- 
prend au moins une branche d'entratnement sur terre 20 et au 
moins une branche d'entrsTnement sur I'eau 24. 28 qui peuvent 
etre entratnees par le meme moteur 1; que la branche d'en- 
tratnement sur terre 20 comprend une transmission a change* 
ment de Vitesse 3 et un dispositif a glissement 5. 6. 7 qui peut 
^ Stre commande ou regu!6; que la branche d'entratnement sur 

< I'eau 24. 28 comprend au moins un accouptement a glissement 
9. 10 qui peut §tre commande ou regute; et qu'elie comprend 
I un dispositif de commande et de surveillance qui limite auto- 
matiquement le travail fourni par I'accouplement 8 glissement 
O 9. 10 de la branche d'entratnement sur I'eau 24. 28 ou le 
(0 couple transmis par lui. 
O Application eux vehicules amphibies. 
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L' invention concerne una installation motrice desti- 
nee a un vehicule amphibie du genre connu par la demande de 
brevet allemand publiee avant examen n* 27 41 476. 

On connait aussi des installations motrices munies 
5 de transmissions et destinees aux vehicules amphibies dans 
lesquelles 1 • entrainement pour les trajets terrestres a lieu 
au moyen d'un premier moteur qui lui est propre, cependant 
que 1' entrainement pour les trajets sur l'eau a lieu au 
moyen de moteurs installes en supplement, Ces installations 

10 presentent 1 1 inconvenient que, selon le mode de fonctionne- 
ment, on utilise alternativement un seul moteur et sa 
branche motrice associee ou 1' autre moteur et la branche 
motrice associee a celui-ci, et que 1 • installation d* ensem- 
ble est done d' autant plus lourde et couteuse. 

15 Le but de 1' invention est de creer une installation 

motrice pour un vehicule amphibie dans laquelle un seul 
moteur d 1 entrainement est necessaire et dans laquelle on 
peut neanmoins realiser au choix le f onctionnement sur terre 
au le f onctionnement sur l'eau, independamment 1'un de 

20 l'autre ou simultanement. Selon i' invention, il faut en 
particulier resoudre le probleme de creer la possibility de 
commander ou de reguler independamment l'une de 1' autre la 
branche d' entrainement sur l'eau et la branche d 1 entraine- 
ment sur terre, en ce qui concerne leur Vitesse de rotation 

25 et leur puissance, cependant que 1' entrainement sur terre et 
1* entrainement sur l'eau fonctionnent simultanement avec un 
seul moteur et que la Vitesse de rotation du moteur est de 
preference constante. Ceci est part i culier erne nt avantageux 
lors des abordages Cpassage de l'eau au sol), ou lorsque 1'on 

30 quitte la terre pour l'eau, afin par exemple que les roues 
du vehicule amphibie ne s'enlisent pas dans 'le sol meuble de 
la berge. II peut suffire d'une seule branche d' entrainement 
sur terre pour le f onctionnement sur la terre, et d'une 
seule branche d' entrainement sur l'eau pour le fonctionne- 

35 ment sur l'eau.. Lorsque le vehicule amphibie comporte 
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plusieurs dispositifs de propulsion sur l'eau, par exemple 
plusieurs helices ou plusieurs hydrojets, il est avantageux 
que chacun de ces dispositifs de propulsion, sur I'eau 
comporte une branche d' entrainement sur l'eau qui' iui est 
5 propre, et que ces branches puissent etre commandees ou 
regulees au choix .ensemble ou independamment l'une de 
1" autre. L* invention doit en outre resoudre le probleme de 
conformer 1 1 installation motrice de telle maniere qu'elle ne 
soit pas surchargee, ni que I'un de ses elements soit 

10 endommage ou surchauffe, dans le cas de perturbations exte- 
rieures, par exemple lors du blocage de l'un des dispositifs 
de propulsion sur l'eau par des corps et rangers qui y pene- 
trent, ou a cause d 1 une erreur de manoeuvre sur 1' installa- 
tion motrice. On doit done atteindre selon l 1 invention une 

15 grande manoeuvrability, une bonne aptitude a aborder et a 
quitter la terre rapidement, un niveau eleve de securite de 
f onctionnement et en meme temps une construction simple et 
economique. 

Selon 1* invention, ces buts sont atteints grace a 

20 une installation motrice qui est caracterisee par le fait 
qu'elle comprend au mains une branche d' entrainement sur 
terre et au moins une branche d' entrainement sur l'eau qui 
peuvent etre entrainees par le meme moteur ; que la branche 
d' entrainement sur terre comprend une transmission a change- 

25 ment de Vitesse ; que la branche d' entrainement sur terre 
comprend, entre la transmission a changement de Vitesse et 
le moteur, un dispositif a glissement qui peut etre command6 
ou regule ; que la branche d' entrainement sur l'eau comprend 
au moins un accouplement a glissement qui peut etre commands 

30 ou regule ; et qu'elle comprend un dispositif de commande e't 
de surveillance qui limite automatiquement le travail fourni 
par 1 1 accouplement a glissement de la branche d' entrainement 
sur l'eau, ou le couple transmis par lui, a un travail maxi- 
mal predetermine pouvant etre fourni, ou a un couple maximal 

35 pouvant etre transmis. 
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L' invention prGsente l'avantage que 1 1 entrainement 
sur terre et 1 * entrainement sur 1'eau ont lieu a partir du 
me me moteur, et que, lorsque l'on utilise simultanement 
1« entrainement sur terre et 1* entrainement sur l'eau, par 
5 exemple lore de l'abordage ou lorsque l'on quitte la terre, 
la branche d' entrainement sur terre et la branche d' entrai- 
neinent sur l'eau, -ou chacun d* une pluralite de dispositifs 
de propulsion de la branche d' entrainement sur l'eau, par 
exemple des helices ou des hydrojets, peuvent etre entrai- 

10 nees independamment de la Vitesse de rotation du sioteur et 
independamment I'une de 1' autre en ce qui concerne la puis- 
sance et la Vitesse de rotation, mais peuvent aussi etre 
commandoes et regulees simultanement en cas de besoin. 

Des accouplements hydrodynamiques susceptibles de 

15 regulation conviennent particulierement selon 1" invention 
pour 1' entrainement sur l'eau qui est derive directement du 
moteur, e'est-a-dire pour 1 • entrainement d'un ou de 
plusieurs dispositifs de propulsion conns par exemple des 
hydrojets ou des helices. Un accouplement a glissement qui 

20 lui est propre peut etre ici associe a chaque dispositif de 
propulsion individuel, afin que chaque dispositif de propul- 
sion puisse etre commande en lui-meme ou puisse etre regule 
en ce qui concerne la Vitesse de rotation, ou plusieurs 
dispositifs de propulsion peuvent etre relies au moteur par 

25 l'.intermediaire d'un seul accouplement a glissement. Comme 
accouplements. a glissezsent, on utilise de preference des 
accouplements hydrodynamiques, car ils fonctionnent sans 
usure et sont done particulierement aptes a fonctionner en 
glissement de maniere prolongee. La chaleur qui prend ici 

30 naissance est evacuee par un debit d'huile .permanent, et la 
puissance a transmettre est commandee par regulation du taux 
de remplissage Cquantite d'huile) dans les accouplements 
hydrodynamiques. Contre les surcharges, chaque accouplement 
a glissement est equipe d'un dispositif de. limitation de la 

35 puissance ou d'un dispositif de limitation du couple. Les 
accouplements a glissement sont en outre surveilies et 
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regules en ce qui concerns leur glissement et en ce qui 
concerns leur temperature afin d' eviter les surchauf f es. Le 
travail, la puissance, le couple, le glissement et la 
temperature peuvent etre surveilles et limites. par un 
5 dispositif electrique de commande et de surveillance. Ce 
dernier mesure par 1* intermediaire de capteurs les vitesses 
de rotation des parties primaires et des parties secondaires 
des accouplements a glissement, et en outre une autre valeur 
caracteristique du f onctionnement > comme par exemple, dans 

10 le cas des accouplements a glissement hydrodynamiques, le 
taux de remplissage Cquantite de liquide qu'ils contien- 
nent), la position des ailettes de leur couronne d' ailettes 
ou la distance entre elles des parties primaires et des 
parties secondaires, ou, dans le cas des accouplements meca- 

15 niques a glissement et a frottement sous la forme d 1 accou- 
plements a disques, la pression de serrage des disques de 

ceux-ci, et il calcule a partir de ces valeurs mesurees, 

' le travail, 

selon des formules mathematiques connues./la puissance et le 

couple des accouplements a glissement. La pression de 

20 serrage des disques correspond a la pression de I'huile qui 
actibnne les disques, de sorte que la pression de serrage 
peut etre determinee par mesure de la pression de l'huile. 
Le dispositif electronique de commande et de surveillance 
peut commander et reguler 1' ensemble de 1 1 installation 

25 motrice. A* cette fin, des capteurs tachymetriques sont 
montes sur les accouplements a glissement des branches 
d' entraxnement sur l^au, sur le dispositif a glissement de 
la branche d» entrainement sur terre et sur chaque cote 
primaire et secohdaire de ces accouplements a glissement et 

30 de ce dispositif a glissement, leurs signaux 6tant amenes au 
dispositif central de commande et de surveillance. 

Dans ce qui suit, . 1" invention est decrite en se 
referant aux dessins. Parmi les figures : 

La figure 1 montre une representation schematique 

35 d'une installation motrice selon 1* invention destinee a un 
vehicule amphibie, 
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La figure 2 est un diagramme par blocs d'un dispo- 
sitif de commande Gt da surveillance de 1 ■ installation 
motrice de la figure 1. 

La figure 1 represente schematiquement , comme 
exemple d'une forme de realisation de 1* invention, une 
installation mot rice qui comprend les elements suivants : un 
moteur d* entrainement l f un accouplement amort issant les 
oscillations 2, une transmission a changement de Vitesse 3 
destines a entrainer les roues 16 d'un vehicule amphibie par 
1' intermediaire d'une transmission intermediaire 4 et 
d'arbres 17 et 18 ; un dispositif a glissement 5 monte en 
amont de la transmission a changement de Vitesse 3 et 
compose d'un convertisseur de couple hydraulique 6 et d'un 
accouplement mecanique a glissement 7 qui est integre a son 
carter 19, qui est monte f onctionnellement en amont du 
convertisseur de couple et qui presente la forme d'un 
accouplement a disques pouvant • etre actionne par un fluide, 
et de preference par de l'huile ; une transmission interme- 
diaire 8 pour 1' entrainement de deux dispositif s propulseurs 
11 et 12 presentant chacun la forme d'une helice, pour 
chacune d'elles par 1 1 intermediaire de I'un de deux 
accouplements a glissement 9 et 10, lesquels presentent ici 
chacun la forme d 1 un accouplement hydrodynamique et peuvent 
etre commandes ou regules en ce qui concerne le couple 
qu'ils peuvent transmettre et en ce qui concerne leur 
puissance. 

Le dispositif a glissement 5, la transmission a 

changement de Vitesse 3, la transmission de liaison 4 et les 

arbres 17 et 18 avec leurs roues 16 constituent une branche 

20 

d' entrainement sur terre/TUn embrayage 21 relie I'un, 9, des 
accouplements hydrodynamiques a un arbre 22 d'une helice *11 
qui entraine le vehicule amphibie lorsqu'il est sur 1'eau. 
Ce premier accouplement hydrodynamique a glissement 9, le 
premier embrayage 21, 1' arbre d' helice 22 et 1' helice 11 
constituent une premiere branche d' entrainement sur 1'eau 
2d. Le deuxieme accouplement: hydrodynamique a glissement 10 
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est relie par 1* inter medial re d' un deuxieme embrayage 25 a 
1* arbre 26 d' une helice 12 au moyen de laquelle le vehicule 
amphibie peut etre entraine dans la me me direction que par 
1* helice 11 ou dans une direction opposee. Le ' deuxieme 
5 accouplement hydrodynamique a glissement 10, le deuxieme 
embrayage 25, le deuxieme arbre d r helice 26 et la deuxieme 
helice 12 constituent ensemble une deuxieme branche 
d* entrainement sur l'eau 26. Les deux branches d' entraine- 
ment sur I'eau 24 et 2B sont entrainees par la transmission 

10 intermediate 8. Cette derniere relie un arbre 30, lequel 
relie 1 1 accouplement amortissant les oscillations 2 a 
1 1 accouplement a glissement . 7 de la branche d' entraine ment 
sur terre 20, aux parties primaires 31 et 32 des accouple- 
ments hydrodynamiques a glissement 9 et 10 dont les parties 

15 secondaires 33 et 34 sont reliees aux embrayages 21 et 25. 

Au lieu des accouplements a glissement hydrodynami- 
ques 9 et 10, on paurrait aussi utiliser des accouplements a 
glissement mecaniques, par exemple sous la forme d 1 accouple- 
ments a disques. Toutefois, ceux-ci sont soumis a une usure 

20 mecanique. Au contraire, les accouplements a glissement 
hydrodynamiques 9 et 10 . presentent l'avantage qu'ils ne 
subissent aucune usure mecanique et qu'ils peuvent etre en 
meme temps soumis a un reglage fin sur une plage de reglage 
etendue en ce qui concerns leur puissance et leur couple. 

25 C est justement dans le cas ' des vehicules amphibies qu^l 
est important que les accouplements a glissement 9 et 10 
puissent fonctionner sous glissement pendant de tres longues 
durees et que leur puissance ou leur couple puisse etre 
adapte de maniere rapide et precise aux conditions de 

30 marche. Pour simplifier la description, on. a admis que la 
transmission intermediaire 6 etait un element supplementaire 
pour les deux branches d 1 entrainement sur l'eau 24 et 26. 
Toutefois, on pourrait egalement dire que la transmission 
• intermediaire 8 et les deux branches d 1 entrainement sur 

35 l^au 24 et 28 constituent ensemble une seule branche 
d* entrainement sur l^au qui comporte deux voies 24 et 28. 
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On volt a partir de cela qu'il serait possible de realiser 
una construction dans laquelle la transmission intermediaire 

8 contiendrait .un accouplement a glissement a la place des 
deux accouplements a glissement 9 ©t 10 dans les branches ou 
voies 24 et 28. Dans ce cas, les deux helices 11 et 12 ne 
pourraient plus etre entrainees independamment l'une de 
1' autre, et, au contraire, elles ne pourraient plus etre 
entrainees et commandoes qu' ensemble, D»une maniere analo- 
gue, les deux arbres 17 et 18 et les roues associees 16 
pourraient egalement etre considerees, non plus comme etant 
des voies d'une seule branche d 1 entrai nement sur terre 20, 
comme dans le cas present, mais, au contraire, comme etant 
eux-memes des branches d 1 entrai nement sur terre contenant a 
chaque fois un accouplement a glissement qui peut etre 
commando . 

Des capteurs tachymetriques 36, 37, 38 et 39 
mesurent les vitesses de rotation sur les cotes primaires et 
sur les cotes secondaires des accouplements a glissement 7, 

9 et 10, et ils fournissent les valeurs mesurees de la 
Vitesse de rotation a un appareil electronique de commands 
et de surveillance 40 d'un dispositif de commands et de 
surveillance 41 represents sur la figure 2, L* appareil de 
commande et de surveillance 40 contient un microprocesseur 
et d* autres composants electroniques connus, et de preferen- 
ce aussi un micro-ordinateur programmable. Le capteur tachy- 
metrique 36 mesure la Vitesse de rotation de I'une des roues 
dentees 42, 43, 44 de la transmission intermediaire 8, de 
sorte que la valeur mesuree de la Vitesse de rotation de ce 
capteur tachymetrique 37 est aussi bien proportionnelle a la 
Vitesse de rotation du moteur 1 qu'a la Vitesse de rotation 
sur le cote primaire du dispositif a glissement 5 de la 
branche d* entrai nement sur terre 20 et aux vitesses de 
rotation des deux parties primaires 31 et 32 des deux 
accouplements a glissement 9 et 10 des deux branches 
d* entrai nement sur l'eau 24 et 28. Un capteur tachymetrique 
45 mesure la vitesse de rotation de la partie secondaire 46 
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du convertisseur de couple 6, et done de l 1 ensemble du 
dispositif a glissement 5, et il fournit des valeurs mesu- 
rees correspondantes de la Vitesse de rotation & l'appareil 
electron! que de commande et de surveillance 40. En fonction 
5 des valeurs electriques de la Vitesse de rotation mesurees 
par les capteurs tachymetriques 36, 37, 38, 39 et 45,* et 
d'autres donnees du f onctionnement comme le taux de remplis- 
sage des accoup lenient s a glissement 9 et 10 et du convertis- 
seur de couple hydrodynamique 6, ou la pression d" actionne- 

10 ment de 1 1 accouplement a glissement 7 qui est realise sous 
la forme d'un accouplement a disques, l'appareil de commands 
et de surveillance 40 calcule selon des formules mathemati- 
ques connues le travail et la puissance produits dans ces 
elements et le couple qu'ils transmettent . En fonction du 

15 travail calcule ou du couple calcule, l'appareil electroni- 
que de commande et de surveillance 40 commande les accouple- 
ments a glissement 9 et 10 et le dispositif a glissement 5 
de telle sorte qu'ils ne soient pas surcharges, et, en 
particulier, qu'ils ne soient pas endommages a cause d* une 

20 surchauffe. Les accouplements hydrodynamiques 9 et 10 et le 
convert isseur de couple hydrodynamique 6 peuvent etre 
commandes de maniere connue en commandant ou en regulant 
leur taux de remplissage ou la position de leurs ailettes 
d 1 ecoulement en fonction des valeurs calculees du travail ou 

25 du coupler Les accouplements a glissement mecaniques comma 
1* accouplement a glissement 7 peuvent etre commandes ou 
regules en regulant ou en commandant, en fonction des 
valeurs calculees du travail, de la puissance ou du couple, 
la pression de l'huile qui actionne ces accouplements a 

30 glissement. L" accouplement a glissement mecanique 7 qui est 
integre au carter 19 du convertisseur de couple 6 est de 
preference refroidi par le courant d*' huile du convertisseur 
de couple. La transmission a changeinent de Vitesse 3 de la 
branche d 1 entrainement sur terre est de preference une 

35 transmission embrayable sous charge. 
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Dee capteurs de temperature 48, 49 et 50 mesurent la 
temperature du dispositif a glissement 5 et des accouple- 
ments a glissement 9 et 10, et lis envoient des valeurs 
electriques mesurees correspondant a la temperature a 
5 l 1 appareil de commando et de surveillance 40 afin que celui- 
ci pulsse commander les accouplements a glissement 9 et 10 
et le dispositif & glissement 5 de telle maniere qu'ils ne 
soient pas endommages par la surchauffe. 

Le dispositif de commande et de surveillance 41 qui 

10 est represents sur la figure 2 contient les elements 
suivants : un commutateur 52 pour le choix des vitesses de 
la transmission a changement de Vitesse 3 ; un appareil 53 
de commande du f onctionnement sur 1'eau ; un commutateur de 
choix du mode de f onctionnement 54 pour regler a volonte 

15 1' installation motrice pour les parcours sur terre L, pour 
aborder et quitter le rivage A <aborder : passer de l'eau a 
la terre ; quitter le rivage : passer de la terre a l'eau), 
ou pour les parcours sur l'eau V ; et un dispositif de 
reglage de la Vitesse de deplacement 55, par exemple sous la 

20 forme d'une pedale des gaz ; tous ces elements etant relies 
a 1* appareil electronique de commande et de surveillance 40, 
par 1 ' intermediaire de conducteurs electriques 56, 57, 58, 
59 et 60, pour lui fournir des signaux correspondant aux 
valeurs qui ont ete reglees sur lui pour le f onctionnement . 

25 Le dispositif de commande et de surveillance 41 comprend en 
outre un organe de reglage des gaz 61 qui est relie a 
l 1 appareil de commande et de surveillance 40 par un 
conducteur electrique 62 et qui realise le reglage des gas 
sur le moteur 1 en fonction des positions de reglage du 

30 dispositif de reglage de la Vitesse de deplacement 55 ex de 
1" appareil 53 de commande du f onctionnement sur l'eau. Lors 
de l'abordage ou lorsque I'on quitte la c6te, 1' appareil de 
commande et de surveillance 40 regie* ici A chaque fois 
1' organe de reglage des gaz 61, et done la Vitesse de 

35 rotation du moteur 1, a la valeur la plus elevee qui est 
predetermines par le dispositif de reglage de la Vitesse de 
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emplacement 55 ou par I'appareil de commande 53 pour la 
f onctionnement sur l'eau. En outre, la transmission a 
changement de Vitesse 3 est re 1 lee a I'appareil .de commande 
et de surveillance 40 par 1 • intermedial re de conducteurs 
5 electriques 64 et 65 par lesquels des signaux electriques 
• correspondant aux etats de f onctionnement de la transmission 
a changement de -Vitesse 3 sent transmis a I'appareil de 
commande et de surveillance 40, et par lesquels des signaux 
de commande du changement de Vitesse sont amenes a la 

10 transmission a changement de Vitesse 3. Un dispositif a 
vannes 66 commande les accouplements a glissement 9 et 10 en 
fonction de signaux electriques qui lui sont amenes par 
1* intermediaire d'un conducteur electrique 67 depuis 
I'appareil de commande et de surveillance 40. Un autre 

15 dispositif a vanne 69 commande le glissement du dispositif a 
glissement 5 en fonction de signaux electriques qui lui sont 
amenes par 1' intermediaire d'un conducteur 70 depuis 
I'appareil de commande et de surveillance 40. 

Sur I'appareil de commande 53 pour le f onctionnement 

20 sur l'eau, on peut se placer au choix sur la marche avant V 
ou sur la marche arriere R au moyen d'un element de 
manoeuvre 72. Pour la marche avant V et pour la marche 
arriere R, ce sont a chaque fois les deux accouplements a 
glissement 9 et 10, et done les deux helices 11 et 12, qui 

25 sont actifs, et le passage de la marche avant V a la marche 
arriere R, et inversement, se fait en inversant la direction 
de poussee des helices. Selon une autre forme de realisation 
de 1' invention, il est egalement possible de n' utiliser pour 
la marche avant V que l'un, 9, des accouplements a glisse- 

30 ment et l'helice 11 qui lui est associee, .et de n* utiliser 
pour la marche arriere R que 1' autre, 10, des accouplements 
a glissement et l'helice 12 qui lui est associee. Dans le 
cas ou ce sont des hydrojets qui sont utilises comme dispo- 
sitif s de propulsion sur l'eau a la place des helices 11 et 

35 12, on peut faire pi voter ces hydrojets de maniere connue 
pour modifier la direction de la marche. Au moyen d'un autre 
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61ement da manoeuvre 73 de l'appareil de commande 53 pour le 
f onctionnement sur I'eau, on peut regler a chaque fois, par 
1' intermediaire de I'appareil de commande et de surveillance 
40, la Vitesse de rotation ou 1' angle de poussee des .helices 
5 ll et 12, ou le glissement dans les accouplements a glisse- 
ment 9 et 10 et/ou la Vitesse de rotation du moteur 1. Dans 
le cas de la propulsion par hydrojets, on peut regler la 
Vitesse de rotation de la turbine de l'hydrojet a la place 
de la Vitesse de rotation d'une helice. 

10 Pour les parcours sur terra, la pedale des gaz 55 

peut regler la Vitesse de rotation du moteur 1 par 1' inter- 
mediate de l'appareil de commande et de surveillance 40, 
independamment de l'appareil 53 de commande du f onctionne- 
ment sur l'eau. Pour les parcours sur l'eau, le glissement 

15 du dispositif a glissement 5 peut etre regie en reglant le 
glissement de 1 ' accouplement a glissement mecanique 7 et/ou 
le glissement du convertisseur de qouple 6, la Vitesse de 
rotation du moteur 1 etant constante ou variable. 

Les deux elements 6 et 7 du dispositif a glissement 

20 5 n« ont pas besoin d 1 etre reglables en ce qui concerne leur 
glissement. II suffit que, soit 1 1 accouplement a glissement 
mecanique 7 puisse etre commande ou regule en ce qui 
concerne son couple, le remplissage du convertisseur de 
couple 6 etant constant, soit que le convertisseur de couple 

25 6 puisse etre commande ou regule en ce qui concerne son 
glissement, 1 1 accouplement a glissement 7 etant accouple a 
100%. De preference, le reglage du convertisseur de couple 6 
est fixe et 1 1 accouplement a glissement mecanique 7 peut 
etre commande ou regule en ce qui concerne son glissement. 

30 Un avantage important de 1* invention est que l'on 

peut faire fonctionner le moteur 1 a une Vitesse de rotation 
constante, et que l'on peut regler la Vitesse de deplacement 
sur 1 1 eau et la Vitesse de deplacement sur terre en reglant 
le glissement des accouplements a glissement 9 et 10 et du 

35 dispositif a glissement 5. Ceci presente 1' avantage d'une 
falble consommation de combustible pour le moteur 1, et 
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aussi l'avantage d* une command© tres sensible de la puissan- 
ce d'entraiasioent dans la branche d' entrainement sur terre 
20 et dans les branches d' entrainement sur l'eau 24 et 28, 
au choix simultanement ou independamment I'une de- 1* autre. 
Ceci est particulierement important lors de l'abordage, afin 
par eaceinple que les roues 16 ne s'enlisent pas dans le sol 
meuble de la berge. 
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- EE VETO I CAT I OB S - 

1. Installation motrice pour un vehicule amphibie, 
caract6rts6e par le fait que : 

1.1. olio comprend au moins une branche d 1 entrainement 
sur terre <20) et au moins une branche d* entrainement sur 
l'eau <24, . 28) qui peuvent etre entrainees par le mdme 
moteur CI) ; 

1.2. la branche d 1 entrainement sur terre <20) comprend 
une transmission a changement de vitesse <3) ; 

1.3. la branche d 1 entrainement sur terre comprend, entre 
la transmission a changement de vitesse <3) et le moteur 
(1), un dispositif a glissement <5, 6, 7) qui peut etre 
commando ou regule ; 

1.4. la branche d 1 entrainement sur l'eau <24, 28) 
comprend au moins un accouplement a glissement C9 r 10) qui 
peut 6tre commande ou regule ; 

1.5. elle comprend un dispositif de commande et de 
surveillance <41) qui limite automatiquement le travail 
fourni par 1 1 accouplement a glissement C9, 10) de la branche 
d' entrainement sur l*eau <24, 28), ou le couple transmis par 
lui, a un travail maximal predetermine pouvant ©tre fourni, 
ou a un couple maximal pouvant etre transmis. 

2. Installation motrice selon la revendication 1, 
caracterisee par le fait que la transmission a changement de 
vitesse C3) est une transmission pouvant etre embrayee sous 
charge et comprenant un convertisseur de couple hydrodynami- 
que <6) qui peut dtre commande ou regule et qui est dispose 
du cdte de son entrainement. 

3. Installation motrice selon la revendication 1, 
caracterisee par le fait que la transmission a changement de 
vitesse (3) est une transmission pouvant etre embrayee sous 
charge, par le fait qu'un convertisseur de couple 
hydraulique (6) est monte en amont de la transmission a 
embrayage sous* charge, et par le fait que le dispositif a 
glissement est un accouplement (7) qui peut etre commande ou 
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regule en ce qui concerne eon glissement et qui est monte en 
amont du convertieseur de couple. 

4. Installation motrice selon 1 1 une quelconque des 
revendications 1 a 3, caracterisee par le fait que I'accou- 

5 plement a glissement <9, 10) de la branche d' entrainement 
sur l'eau <24, 28) est un accouplement hydrodynamique 
pouvant etre regul£. 

5. Installation motrice selon I 1 une quelconque des 
revendications 1 a 4, caracterisee par le fait que les 

10 accouplements a glissement (9, 10) de la branche d' entraine- 
ment sur 1 ' eau C24, 28) et le dispositif a glissement C5) de 
la branche d' entrainement sur terre <20> sont soumis a une 
surveillance thermique automatique, et que, lorsqu'une 
temperature limite determinee est depassee vers le haut, ils 

15 sont completement enclenches, ou completement desenclenches, 
ou amends a un etat de f onctionnement dans lequel ils engen- 
drent mains de chaleur. 

6. Installation motrice selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 5, caracterisee par le fait que I'accou- 

20 plement a glissement <9, 10) de la branche d" entrainement 
sur l'eau <24, 28) est automatlquement desenclenche 
lorsqu'une valeur du travail ou une valeur du couple prede- 
termine est depassee vers le haut. 

7. Installation motrice selon l'une quelconque des 
25 revendications 1 a 6, caracterisee par le fait que l'accou- 

plement a glissement <9 t 10) de la branche d' entrainement 
sur l'eau <24, 28) et le dispositif a glissement (5) de la 
branche d 1 entrainement sur terre C20) peuvent etre commandes 
manuellement C53) . 
30 8. Installation motrice selon 1 1 une , quelconque des 

revendications 1 a 7, caracterisee par le fait qu'il est 
prevu pour sa commands et sa regulation un appareil electro- 
nique de commands et de surveillance <40) muni d* un micro- 
ordinateur programmable. 
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